













REALIZATION OF LOW DISTORTION BY  








We propose a drive method that reduces distortion due to speaker nonlinearity in a digital direct-driven 
system.  If the diaphragm of the speaker accurately takes only two values, it means that it is operating linearly. 
Therefore, it was verified by actual measurement whether the distortion was actually reduced. 
























































































図２ H ブリッジ回路 
 
表１ H ブリッジ回路の動作 
NSDEM output 
H bridge circuit Speaker 
operation 
  
1 1 0 1 




















Driver voltage 5[V] 
Input frequency 1000[Hz] 





















































歪率の結果は，クロック周波数が 1536 kHz のとき一番
高くなった．それ以下のクロック周波数になると段々歪
率が低下していき，96 kHz のとき歪率が一番小さくなっ












Driver voltage 5[V] 
Input frequency 500 [Hz] 
Number of input signal bits 16[bit] 
Input sampling frequency 48[kHz] 
Input digital signal magnitude -6[dBFS] 
Distance between  
microphone and speaker 
10[cm] 
 
    
(a) クロック周波数 12.288 MHz         (b) クロック周波数 6.144 MHz            (c) クロック周波数 3.072 MHz 
 
(d) クロック周波数 1.536 MHz                (e) クロック周波数 768 kHz             (f) クロック周波数 384 kHz 
 
(g) クロック周波数 192 kHz                 (h) クロック周波数 96 kHz             (i) クロック周波数 48 kHz 
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2)盧原郁、桐生昭訴：「可聴周波数帯域外成分に対する
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図１１ 歪率とクロック周波数 
